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ABSTRAK 
 Mobile robot merupakan jenis robot yang ciri khasnya memiliki aktuator berupa roda untuk menggerakkan 
keseluruhan badan robot sehingga robot dapat melakukan perpindahan posisi dari satu titik ke titik yang lain. Skuter 
elektrik adalah salah satu jenis mobile robot yang nyaman dan praktis digunakan sebagai alat transportasi jarak dekat. 
Dalam tugas akhir ini merancang sebuah robot skuter yang dapat dikendalikan secara manual dan otomatis. Kendali 
manual dikendalikan secara langsung oleh operator dengan mengendarai robot skuter ini. Sedangkan kendali otomatis 
menggunakan IoT (Internet of Things) dimana robot skuter dapat bergerak sesuai perintah saat berada jauh dari pengguna. 
 Dari hasil penelitian, didapat bahwa pada sistem kendali manual berhasil berjalan lurus, belok kanan dan belok 
kiri dengan baik pada sepuluh kali percobaan dengan kecepatan 1 meter/detik. Pada kendali otomatis robot skuter 
sepenuhnya berhasil menerima perintah dari Blynk dengan PING (packet internet gropher) 30 ms dan berjalan tanpa 
dikendarai menuju setpoint1 dengan jarak tempuh 36 meter membutuhkan waktu tempuh rata-rata 1,528 menit dari lima 
kali pengujian dan menuju setpoint2 dengan jarak 33 meter membutuhkan waktu tempuh rata-rata 1,426 menit dari lima 
kali pengujian. 
 
Kata kunci: skuter elektrik, IoT (internet of things), kendali manual, kendali otomatis 
 
1. PENDAHULUAN 
 Mobile robot merupakan jenis robot yang ciri 
khasnya memiliki aktuator berupa roda untuk 
menggerakkan keseluruhan badan robot sehingga robot 
dapat melakukan perpindahan posisi dari satu titik ke 
titik yang lain. Untuk dapat membuat sebuah mobile 
robot minimal diperlukan pengetahuan tentang 
mikrokontroler dan sensor. Skuter elektrik adalah salah 
satu jenis mobile robot yang nyaman dan praktis 
digunakan sebagai alat transportasi jarak dekat. Secara 
internasional skuter elektrik lebih dikenal sebagai 
electric kick-scooters atau e-scooters, diproduksi oleh 
perusahaan Ajak Motor Vehicle untuk pertama kalinya 
dalam sejarah yang berlokasi di New York City pada 
tahun 1900an, didesain untuk satu orang dan digunakan 
dalam posisi berdiri. Pada umumnya, mempunyai satu 
roda di depan dan satu di belakang. Namun ada juga 
yang didesain dengan tiga roda yaitu satu di depan dan 
dua di belakang. Selain itu, skuter eletrik 100% 
digerakkan dengan tenaga listrik yang tidak 
memproduksi asap dan suara bising. Sehingga lebih 
ramah lingkungan dan dampak pemanasan global akibat 
kendaraan berbahan bakar dapat sedikit teratasi dengan 
adanya skuter elektrik ini. [5]  
 Penelitian ini merancang sebuah robot skuter yang 
dapat digunakan sebagai kendaraan pribadi jarak dekat. 
Robot ini didesain untuk satu orang dengan 
menggunakan tiga roda yaitu dua roda di depan dan satu 
roda di belakang yang dapat bergerak bebas. Robot 
skuter yang dirancang dapat dikendalikan secara manual 
dan otomatis. Kendali manual dikendalikan secara 
langsung oleh operator dengan mengendarai robot 
skuter ini. Sedangkan kendali otomatis menggunakan 
IoT (Internet of Things)  dimana robot skuter dapat 
bergerak sesuai perintah saat berada jauh dari pengguna. 
Sehingga robot skuter dapat menghampiri pengguna 
pada posisi yang telah ditentukan tanpa dikendarai. Hal 
ini dengan dibantu oleh sensor kompas dan sensor 
infrared untuk navigasi robot. 
 Robot skuter yang dapat dikendalikan secara manual 
dan otomatis merupakan gagasan untuk penggunaan 
sebuah robot yang  dapat diaplikasikan langsung kepada 
masyarakat dan sarana belajar anak-anak tentang 
aplikasi robot. Dan diharapkan dapat menjadi solusi 
alternatif bagi masyarakat yang ingin memiliki suatu 
kendaraan praktis yang dapat digunakan di lingkungan 
perumahan serta sarana belajar untuk mengedukasi 
anak-anak. 
 
2. LANDASAN TEORI 
2.1 Skuter Elektrik 
 Skuter elektrik secara internasional lebih dikenal 
sebagai electric kick-scooters atau e-scooters adalah 
skuter yang 100% digerakkan dengan tenaga listrik, 
sehingga tidak memproduksi asap dan suara bising. 
Skuter elektrik mempunyai satu roda di depan dan di 
belakang. Kadang-kadang skuter elektrik juga didesain 
dengan tiga roda. Kecepatan skuter elektrik sekitar 20-
50 km/jam, tetapi terdapat juga model yang bisa 
menempuh jarak hingga 80 km/per jam. Skuter elektrik 
memiliki berat rata-rata antara 7-40 kg dan bisa dibebani 
dengan berat 100-200 kg. Walaupun kebanyakan skuter 
elektrik digunakan dalam posisi berdiri dan hanya 
didesain untuk satu orang, tetapi ada juga beberapa 
skuter elektrik yang memiliki lebih dari satu tempat 
duduk. Selain itu skuter elektrik juga dikenal dengan 
mekanisme lipat yang cepat, sehingga memudahkan 
untuk disimpan dan dibawa. [4] 
 
2.2 IoT (Internet of Things) 
 IoT (Internet of Things) pertama kali diperkenalkan 
oleh Kevin Ashton pada tahun 1999. Meski telah 
diperkenalkan sejak 19 tahun yang lalu, hingga kini 
belum ada sebuah konsensus global mengenai definisi 
IoT. Namun secara umum konsep IoT diartikan sebagai 
sebuah kemampuan untuk menghubungkan objek-objek 
cerdas dan memungkinkannya untuk berinteraksi 
dengan objek lain, lingkungan maupun dengan peralatan 
komputasi cerdas lainnya melalui jaringan internet. 
Dengan kata lain IoT merupakan suatu jaringan yang 
menghubungkan berbagai objek yang memiliki identitas 
pengenal serta alamat IP, sehingga dapat saling 
berkomunikasi dan bertukar informasi mengenai dirinya 
maupun lingkungan yang diinderanya. IoT dalam 
berbagai bentuknya telah mulai diaplikasikan pada 
banyak aspek kehidupan manusia. 
 
2.3 Blynk 
 Blynk adalah sebuah layanan server yang digunakan 
untuk mendukung projek IoT. Layanan server ini 
memiliki lingkungan mobile user baik android maupun 
iOS, yang mendukung berbagai macam hardware yang 
dapat digunakan untuk projek IoT. Blynk merupakan 
dashboard digital dengan fasilitas antarmuka grafis, 
yang memudahkan dalam penambahan komponen 
input/output tanpa perlu kemampuan pemrograman 
android maupun iOS, yaitu dengan cara drag and drop. 
Blynk diciptakan dengan tujuan untuk kendali dan 
monitoring hardware secara jarak jauh menggunakan 
komunikasi data internet. [6] 
 
3. PERANCANGAN 
3.1 Perancangan Sistem 
 Sistem robot skuter menggunakan dua sistem 
kendali yaitu kendali manual dan kendali otomatis. 
Keduanya menggunakan sistem kendali loop tertutup 
(close loop). Untuk diagram blok sistem kendali manual 
dapat dilihat pada Gambar 1 dan untuk diagram blok 
sistem kendali otomatis dapat dilihat pada Gambar 2. 
 
 
Gambar 1 Diagram blok sistem kendali manual 
 
Gambar 2 Diagram blok sistem kendali otomatis 
 
 Robot ini dirancang untuk kendaraan pribadi jarak 
dekat, dengan menggunakan tiga buah roda yang 
memungkinkan robot dapat bergerak tanpa 
mempertahankan keseimbangan. Kemudian untuk 
menggerakkan robot ini dapat dengan dua cara yaitu 
dengan dikendarai dan tanpa dikendarai. Menggerakkan 
dengan dikendarai yaitu dinaiki operator sebagai 
pengatur arah robot secara manual sedangkan tanpa 
dikendarai menggunakan internet melalui aplikasi Blynk 
yang sudah tersedia pada playstore. Sebagai penghantar 
sinyal dari aplikasi Blynk ke mikrokontroler robot ini 
menggunakan ESP8266 yang terhubung ke jaringan 
internet. Kemudian sinyal yang diterima mikrokontroler 
akan diolah dan diteruskan ke driver motor yang di 
dalamnya juga terdapat rangkaian H-bridge dan PWM 
agar dapat menggerakkan motor dengan kecepatan 
maksimal. 
 
3.2 Perancangan Sistem Mekanik Robot 
 bentuk robot yang dibuat seperti skuter pada 
umumnya dengan panjang 40 cm, lebar 35 cm dan tinggi 
60 cm. 
 
 
Gambar 3 Kerangka robot skuter 
 
 Robot menggunakan tiga buah roda dengan dua roda 
sebagai penggerak utama robot yang diletakan dibagian 
depan dan satu roda bebas yang diletakan dibagian 
belakang, model seperti ini termasuk sistem penggerak 
tipe tricycle drive. 
 
3.3 Perancangan Komponen Elektronik 
 Perancangan robot skuter menggunakan beberapa 
komponen utama yaitu board Arduino Due, ESP8266, 
sensor kompas, sensor infrared, handle gas sepeda 
listrik, handle rem sepeda listrik. Arduino Due berfungsi 
sebagai otak dari sistem yang akan dikendalikan, 
ESP8266 sebagai koneksi dari robot ke internet, sensor 
kompas sebagai pendeteksi arah mata angin bumi, 
sensor infrared sebagai pendeteksi halangan yang ada di 
depan robot, handle gas sepeda listrik digunakan 
sebagai pengatur kecepatan motor saat dikendarai 
sedangkan handle rem sepeda listrik digunakan untuk 
pengereman saat dikendarai. Gambar 4 merupakan 
diagram blok komponen yang digunakan. 
 
 
Modul
ESP6288
Arduino Due Motor DC Skuter
CMPS03
Infrared
Sensor Garis
Internet 
Display
CONTROLER PLANTACTUATOR OUTPUT
INPUT
posisi
posisi
Sinyal Penekanan setoint1 atau setpoint2
Gambar 4 Diagram blok komponen elektronik 
 Setiap komponen memrlukan pin agar terhubung ke 
Arduino Due. Tabel 1 merupakan port yang digunakan 
pada Arduino Due. 
 
Tabel 1 Port yang digunakan pada Arduino Due 
Pin pada Arduino Due Lokasi Port 
Pin +5v + Regulator 
GND - Regulator 
Analog Pin A0 Handle gas 
Analog Pin A1 Infrared 1 
Analog Pin A2 Infrared 2 
Analog Pin A3 Infrared 3 
Analog Pin A4 Infrared 4 
Analog Pin A5 Kemudi 
Pin SCL CMPS03 
Pin SDA CMPS03 
Pin RX2 Pin D4 ESP8266 
Pin TX2 Pin D3 ESP8266 
Digital Pin D3 Limitswitch 
Digital Pin D4 IN1 Driver BTS7960 
kanan 
Digital Pin D5 IN2 Driver BTS7960 
kanan 
Digital Pin D6 IN1 Driver BTS7960 kiri 
Digital Pin D7 IN2 Driver BTS7960 kiri 
 
3.4 Perancangan Software Blynk 
 Menambahkan dua komponen controllers button, 
selanjutnya konfigurasi button dengan nama 
“Setpoint1” dan “Setpoint2”, output pin 0-1, mode 
switch, lable diam dan jalan, design font size kecil. 
Komponen controllers button digunakan untuk 
mengirim data dari aplikasi Blynk ke robot skuter. 
 Menambahkan komponen controllers styled button, 
selanjutnya konfigurasi styled button  dengan output pin 
0-1, mode switch, on/off states warna kuning untuk off 
dan warna biru muda untuk on, font size sedang, edges 
pill, style outline, dan lock size off. Komponen styled 
button digunakan untuk mengirim data dari aplikasi ke 
robot skuter untuk mengaktifkan display gauge. 
 Menambahkan komponen display gauge, 
selanjutnya melakukan konfigurasi komponen gauge 
dengan nama “Gas”, input pin 276-1024, label “e.g: 
Temp: /pin/ oC”, design font size kecil dan reading rate 
1 detik. Komponen gauge dengan nama “gas” 
digunakan untuk menampilkan data handle gas yang 
dikirim dari robot skuter ke aplikasi Blynk. 
 Setelah semua selesai hasil tampilan yang dibuat 
untuk kendali robot skuter dapat dilihat pada Gambar 5. 
 
 
 
Gambar 5 Tampilan aplikasi Blynk robot skuter 
 
 
4. HASIL DAN ANALISA 
4.1 Pengujian ESP8266 
Tabel 2 Waktu ESP8266 Menerima dan Meneruskan 
Perintah. 
Percobaan  ke- Waktu Respon 
(detik) 
1 1,54 
2 2,25 
3 1,77 
4 3,12 
5 1,45 
6 1,40 
7 2,18 
8 1,62 
9 1,44 
10 1,39 
Rata-rata 1,816 
 
 Tabel 2 merupakan waktu yang diperlukan robot dari 
mulai mengirim perintah dari aplikasi Blynk sampai 
robot mulai bergerak. Pengujian dilakukan dalam 10 
kali percobaan. Jaringan wifi yang digunakan pada 
modul ESP8266 adalah jaringan wifi untan dengan 
PING (packet internet gropher) 30ms. Dari hasil 
pengujian yang dilakukan robot menerima perintah 
sampai mulai bergerak memerlukan waktu yang 
bervariasi dengan waktu paling tinggi 3,12 detik dan 
waktu paling rendah 1,39 detik dengan rata-rata waktu 
yang diperlukan 1,816 detik. 
 
4.2 pengujian kendali manual 
Tabel 3 Pengujian Pergerakan Robot Maju 
Pengujian 
ke 
Jarak 
tempuh 
(meter) 
Kecepatan 
(m/s) 
Robot 
skuter 
Keterangan  
1 5 1 Maju  Berhasil 
2 5 2 Maju Berhasil 
3 5 3 Maju Berhasil 
4 5 4 Maju Gagal 
5 5 5 Maju Gagal 
6 10 1 Maju Berhasil 
7 10 2 Maju Berhasil 
8 10 3 Maju Berhasil 
9 10 4 Maju Gagal 
10 10 5 Maju Gagal 
 
 Dari Tabel 3 Merupakan hasil pengujian robot skuter 
bergerak maju dengan jarak dan kecepatan yang 
berbeda, robot skuter yang dirancang dapat bergerak 
lurus pada kecepatan 3 meter/detik sedangkan diatas 
kecepatan 3 meter/detik robot tidak dapat bergerak 
dengan lurus hal ini dikarenakan konstruksi mekanik 
pengerak dan kemudi yang menggunakan berbedaan 
putar antara roda sebelah kanan dan kiri yeng 
menyebabkan robot tidak dapat bergerak lurus dengan 
kecepatan diatas 3 meter/detik. 
 
Tabel 4 Pengujian Pergerakan Robot Belok Kanan 
Pengujian 
ke 
Sudut 
(o) 
Kecepatan 
(m/s) 
Robot 
skuter 
keterangan 
1 45 1 
Belok 
kanan 
Berhasil 
2 45 2 
Belok 
kanan 
Berhasil 
3 45 3 
Belok 
kanan 
Berhasil 
4 45 4 
Belok 
kanan 
Gagal 
5 45 5 
Belok 
kanan 
Gagal 
6 90 1 
Belok 
kanan 
Berhasil 
7 90 2 
Belok 
kanan 
Berhasil 
8 90 3 
Belok 
kanan 
Berhasil 
9 90 4 
Belok 
kanan 
Gagal 
10 90 5 
Belok 
kanan 
Gagal 
 
 Dari Tabel 4 Merupakan hasil pengujian robot skuter 
belok kanan dengan sudut dan kecepatan yang berbeda, 
robot skuter yang dirancang dapat berbelok pada 
kecepatan 3 meter/detik pada sudut 45o dan 90o, 
sedangkan diatas kecepatan 3 meter/detik robot menjadi 
tidak stabil untuk berbelok hal ini disebabkan karena 
semakin laju robot bergerak maka semakin besar pula 
dorongan ke depan yang mengakibatkan robot tidak 
stabil untuk berbelok. 
 
 
Tabel 5 Pengujian Pergerakan Robot Belok Kiri 
Pengujian 
ke 
Sudut 
(o) 
Kecepatan 
(m/s) 
Robot 
skuter 
keterangan 
1 45 1 
Belok 
kiri 
Berhasil 
2 45 2 
Belok 
kiri 
Berhasil 
3 45 3 
Belok 
kiri 
Berhasil 
4 45 4 
Belok 
kiri 
Gagal 
5 45 5 
Belok 
kiri 
Gagal 
6 90 1 
Belok 
kiri 
Berhasil 
7 90 2 
Belok 
kiri 
Berhasil 
8 90 3 
Belok 
kiri 
Berhasil  
9 90 4 
Belok 
kiri 
Gagal 
10 90 5 
Belok 
kiri 
Gagal 
 
 Dari Tabel 5 Merupakan hasil pengujian robot skuter 
belok kiri dengan sudut dan kecepatan yang berbeda, 
robot skuter yang dirancang dapat berbelok pada 
kecepatan 3 meter/detik pada sudut 45o dan 90o, 
sedangkan diatas kecepatan 3 meter/detik robot menjadi 
tidak stabil untuk berbelok hal ini disebabkan karena 
semakin laju robot bergerak maka semakin besar pula 
dorongan ke depan yang mengakibatkan robot tidak 
stabil untuk berbelok. 
 
4.3 pengujian kendali otomatis 
Tabel 6 Pengujian Setpoint1 
Pengu
jian ke 
Jara
k 
temp
uh 
(met
er) 
Waktu 
mener
ima 
perint
ah 
(detik) 
Jal
an 
lur
us 
Bel
ok 
kiri 
Bel
ok 
kan
an 
Wak
tu 
temp
uh 
(me
nit) 
keteran
gan 
1 36 1,42 Ok Ok Ok 1,54 
Berhas
il 
2 36 1,39 Ok Ok Ok 1,49 
Berhas
il 
3 36 1,42 Ok Ok Ok 1,54 
Berhas
il 
4 36 1,38 Ok Ok Ok 1,55 
Berhas
il 
5 36 1,35 Ok Ok Ok 1,52 
Berhas
il 
Rata-
rata 
 1,392    
1,52
8 
 
 
 Pada Tabel 6 Dapat dilihat bahwa dalam setiap 
percobaan pada setpoint1 dengan jarak 36 meter 
membutuhkan waktu rata-rata 1,528 menit untuk 
menyelesaikan perintah setpoint1 dengan waktu 
menerima perintah rata-rata 1,392 detik. 
 
Tabel 7 Pengujian Setpoint2 
Penguji
an ke 
Jarak 
temp
uh 
(mete
r) 
Waktu 
meneri
ma 
perinta
h 
(detik) 
Jala
n 
luru
s 
Belo
k 
kana
n  
Wakt
u 
temp
uh 
(meni
t) 
keterang
an 
1 33 1,46 Ok Ok 1,41 Berhasil  
2 33 1,41 Ok Ok 1,47 Berhasil  
3 33 1,46 Ok Ok 1,43 Berhasil 
4 33 1,5 Ok Ok 1,38 Berhasil 
5 33 1,42 Ok Ok 1,44 Berhasil 
Rata-
rata 
 1,45   1,426  
 
 Pada Tabel 7 Dapat dilihat bahwa dalam setiap 
percobaan pada setpoint2 dengan jarak 33 meter 
membutuhkan waktu rata-rata 1,426 menit untuk 
menyelesaikan perintah setpoint2 dengan waktu 
menerima perintah rata-rata 1,45 detik. 
 
 
 
 
3. pengujian terhadap halangan 
Tabel 8 Respon Robot Terhadap Benda Sebelah Kanan 
Pengujia
n ke 
Jara
k 
awal 
(cm) 
Jarak 
respo
n 
(cm) 
Jara
k 
ideal 
(cm) 
Respo
n 
robot 
Selisi
h 
(cm) 
1 100  28 28 
Belok 
kiri 
0 
2 100 28 28 
Belok 
kiri 
0 
3 100 29 28 
Belok 
kiri 
1 
4 100 30 28 
Belok 
kiri 
2 
5 100 27,5 28 
Belok 
kiri 
0,5 
Rata-rata  28,5   0,5 
 
 Tabel 8 merupakan hasil pengujian respon robot 
terhadap benda yang berada disebelah kanan robot. 
Pengujian dilakukan dengan jarak awal robot bergerak 
100 cm. pengujian dilakukan sebanyak lima kali dengan 
jarak respon rata-rata 28,75 cm dan jarak ideal 28 cm 
agar robot belok kiri. 
 
Tabel 9 Respon Robot Terhadap Benda Sebelah Kiri 
Pengujia
n ke 
Jara
k 
awal 
(cm) 
Jarak 
respo
n 
(cm) 
Jara
k 
ideal 
(cm) 
Respo
n 
robot 
Selisi
h 
(cm) 
1 100 28 28 
Belok 
kanan 
0 
2 100 27,5 28 
Belok 
kanan 
0,5 
3 100 28,5 28 
Belok 
kanan 
0,5 
4 100 29 28 
Belok 
kanan 
1 
5 100 28 28 
Belok 
kanan 
0 
Rata-rata  28,2   0,4 
  
 Tabel 9 merupakan hasil pengujian respon robot 
terhadap benda yang berada disebelah kiri robot. 
Pengujian dilakukan dengan jarak awal robot bergerak 
100 cm. pengujian dilakukan sebanyak lima kali dengan 
jarak respon rata-rata 28,75 cm dan jarak ideal 28 cm 
agar robot belok kanan. 
 
4.4 pengujian sistem keseluruhan 
Tabel 10 Pengujian Sistem Keseluruhan 
Peng
ujian 
ke 
Man
ual 
luru
s 
Man
ual 
belo
k 
kana
n 
Man
ual 
belo
k 
kiri 
Oto
mati
s 
setpo
int1 
Oto
mati
s 
setpo
int2 
Hala
ngan  
1 
Berh
asil  
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
2 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
3 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
4 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
5 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
6 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
7 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
8 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
9 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
10 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
Berh
asil 
 
 Tabel 10 merupakan hasil pengujian keseluruhan 
robot skuter. Pengujian pada kendali manual yaitu: 
berjalan lurus, belok kanan, belok kiri dengan berat 
pengendara 62 kg. Dari sepuluh percobaan kendali 
manual robot sepenuhnya berhasi berjalan dengan 
dikendarai pada kecepatan 1 meter/detik. Pengujian 
pada kendali otomatis yaitu: setpoint1, setpoint2 dan 
menghindar halangan dengan tidak dikendarai. Dari 
sepuluh pengujian kendali otomatis robot sepenuhnya 
berhasil berjalan tanpa di kendarai dan tanpa menabrak 
benda.  
 
5. PENUTUP 
Dari hasil pengujian keseluruhan sistem kendali manual 
dan otomatis robot skuter denagan internet of things 
maka dapat diberikan beberapa kesimpulan sebagai 
berikut: 
1. Sistem kendali manual yang dirancang pada robot 
skuter dapat bekerja dengan baik. Dapat dilihat pada 
Tabel 3 yang mana apabila robot skuter dinaiki dapat 
berjalan lurus sedangkan pada Tabel 4 dan 5 robot 
skuter berbelok sesuai perintah dari pengendara. 
2. Robot skuter dapat dikendarai dengan kecepatan 3 
meter/detik dengan alasan keamanan bagi 
pengendara. Dapat dilihat pada Tabel 3 sampai 
Tabel 5 pengujian kendali manual. 
3. Dari hail pegujian kendali manual bahwa robot dapat 
menahan beban seberat 62 kg dengan dikendarai dan 
dapat berjalan dengan baik. 
4. Sistem kendali otomatis yang dirancang pada robot 
skuter bekerja dengan baik yang mana aplikasi Blynk 
mengirim perintah ke Arduino Due melalui 
ESP8266 dalam waktu paling rendah 1,39 detik 
sampai waktu paling tinggi 3,12 detik dapat dilihat 
pada Tabel 2 robot akan mulai bergerak. Pada Tabel 
6 dan 7 ialah pengujian setpoint didapat hasil yang 
cukup akurat dengan tingkat keberhasilan 100% 
dengan tidak ada pengujian yang gagal. 
5. Sistem keseluruhan robot skuter yang dirancang 
berjalan dengan baik pada kecepatan 1 meter/detik 
di kendali manual maupun otomatis, dapat dilihat 
pada Tabel 10 Pada kendali manual robot skuter 
dapat berjalan lurus, belok kanan, belok kiri dan 
berhenti dengan aman. Pada kendali otomatis robot 
skuter dapat berjalan tanpa dikendarai menuju 
setpoint1 dan setpoint2 serta dapat menghindar dari 
halangan.  
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